
















   梅野智恵
abstract
Many ships and their cargos are being managed safely by positioning report systems． However， little
attention has been paid to the safety ofthe crew． Before， the present authors attempted an inboard system
that used PHS． However， the functions were just voice call and mail exchange． Data acquisition from the
terminal for proper control was not possible． Thus the position of the terrninal was not available． As for
next generation cell phones， GPS receivers and wireless LAN are installed by manufacturers． Therefore， a
system is proposed which uses a cell－phone with a GPS receiver on a ship in order to promote the safety
ofship’s crew． The availability of a cell－phone GPS receiver was checked at thirty different points inboard．
Positioning was not possible in the areas fiirther than 4m from the window． Subsequently， a system which
follows the positions of the crews and confirms their safety inboard by using VolP （Voice over lnternet
Protocol） function by wireless LAN was proposed．
The VolP （Voice over lntemet Protocol） functionality by GPS and wireless LAN is installed in next
generation cell phones． ln this research， crew’s safety on board is monitored by using the terminal of IP
telephone with a GPS equipped cell phone and voice call to acquire the location information of each
member．
Presently， ship navigation is conducted by the information that exists on the bridge． GPS receivers are
usually used as a powerfu1 tool to find positions． However， positioning information is just used for ship
navigation and not for the safety of crew individuals． Thusly， the usage of a handy－type GPS receiyer
built in cell phone on a ship fer monitoring the safety of the ship’s crew is proposed． lt is portable and
works even inside rooms． Also investigated is the possibility usage area of a Cell Phone GPS． Personal
communications and positional detection between crew members were done with a wireless LAN
terminal that was available for use anywhere inboard．
In this paper， the performance of a cell phone which equip GPS receiver （CASIO A5403CA） and a
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各衛星は2つのL帯周波数（L1帯）は、 CIAコード（Coarse Acquisition Code）とP
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1m以内 66．7 30 3．3
2m以内 8 76 16
3m以内 6．7 90 3．3
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IEEE 802．11b               IEEE 802．11a               IEEE 802．壌1g
周波数 2．4GHz帯 5．2GHz帯 2．4GHz帯
通信速度（規格値） 最大11Mbps 最大54Mbps 最大54Mbps
通信速度（実質値） 最大5Mbps 最大22Mbps 最大20Mbps
伝送距離 50m～180m 20m～90m 20m～80m
互換性 高い なし bより低い












































SOHO（Small Office／Home Office）の用途に適する。 Etherne七では、1つの通信経路を共有
するために、SMA／CD（Carrier Sense MultipleAccess／Collision Detection）というアクセス
制御方式が用いられているが、無線LANでは離れれば弱まるという電波の性質上、送信中
のノードが衝突検出を行うことはできない。そこで、受信側のACK（Acknowledge：肯定応
答）応答の有無によって、衝突を回避するCSMA／CA6with ACK：（Carrier Sense Multiple



















2．2 VolP（Voice over lnternet Protocol）
2．2．1VblPの概要
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        図2．3信号強度を測定した場所
表2－2 信号雑音比の測定結果
測位した場所 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
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図2．5通話実験から汐路丸の場合のアクセスポイント設置場所











































・AGI：AGIとはAsterisk Gateway lnterfaceの略で、 CGIのようにAsteriskから外部プ
ログラムの実行をサポートする。
Channel lnterface
   －IAX
   －ZAP
   iSIP
   一 H．323
   －MGCP

















そして、IP電話の特徴ともいえる、 IPアドレス（IP Address）に着目し、 IPアドレスは確
42
認信号が個別に認識できるという特徴を持っている。そこで、arpその端末の固有のIDが














      ti・me           端末番号
Jul 25 14：29：56 chan＿si p．c＝Auto destroyi ng oal l＊＊＊＊＊＠1 92． 1 68．1．102’勃へP
Jul 25 14：29：58 chan－si p．c： Auto destroyi ng oal l ）ioioioieic（ 192．168．1．10’ ．VP－43
Jul 25 14：29：59 chan－si p．c： Auto destroying cal l ＊＊＊）ioK＠192．10s．1．11’ ．VP－43
Jul 25 14：so28 cim－si p．c： Mo desuoyi ng oal l ）ioioioiei（（ 19210s．1．10’
Jul 25 14：30：29 chan－si p．c： Auto destroyi ng ca11 ）iok＊）bi＠192．168．1．11’
Jul 25 14：30：56 chan－si p．c： ALrt o destroyi ng oa1［ ＊）ioioieie（ 192．168．1．102’
Ju［ 25 14：3a58 ckm－si p．c： Mo desuoying cal 1 ）ietoioiok（ 192．1ce．1．10’
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public class MsGpsLocationTest extends MIDIet｛
       LocationCanvas canvas；
       public MsGpsLocationTestO｛
              canvas ＝ new LocationCanvas（this）；
              Display．getDisplay（this）．setCurrent（canvas）；
       ｝
       public void startAppOthrows MIDIetStateChangeExceptionC
       public void pauseAppOe
       protected void destroyApp（boolean unconditional）
              throws MIDIetStateChangeException ｛
       ｝
       void doExitO ｛
              try ｛
                     destroyApp（false）；
                     notifyDestroyedO；
              ｝catch（MIDIetStateChangeException e） ｛
              ｝

































      private  Command  startCmd  ＝  new  Command（” 開  始
”，Command．SCREEN，1）；
      private Font
f＝Font．getFont（Font．FACE－MONOSPACE，Font．STYLE－PLAINFont．SIZE－SMAL
L）；
      private int fh；
      private int fx，fy；
       LocationCanvas（MsGpsLocationTest main）｛
             int i；
             this．main ＝ main；
             fx＝getWidthO；
             fy＝getHeightO；
             imgOff ＝ lmage．createlmage（fx，fy）；
             graOff ＝ imgOff． getGraphicsO；
             graOff．setFont（f）；
             fh＝f． getHeightO；
             setCommandListener（this）；
             addCommand（exitCmd）；
             addCommand（startCmd）；
             for（i＝o；i〈 looo；i＋＋）｛
                    lotList［i］＝O；
                    latList［i］＝O；
             ｝
      ｝
       public void locationUpdated（GpsLocation loeation）｛
             this．location ＝ location；
             try｛












              lotList［count］＝toLong（lon）；
              latList｛count］＝toLong（lat）；
              count＝ （count＋1）O／o lOOO；
              Mes＝mt；
       ｝catch（Exception e）｛
              if（10cation＝＝null）mes＝”ぬるぽ”；
              else mes＝e．toStringO；
       ｝
       repaintO；
｝
public synchronized void paint（Graphics g）｛
       int i；
       graOff．setColor（OxFFFFFF）；
       graOff．fi11Rect（O，O，fx，fy）；
graOff．setColor（OxOOFFOO）；
for（i＝o；i〈 looo；i＋＋） ｛
       if（lotList［i］＝＝O 1 1 lotList［i＋1］＝＝O）break；
       graOff． drawLine（（int）（f3U2＋（lotList［i］一lotList［base］）／bai），
              （int）（fy／2一（1atList［i］・latList［base］）A）ai），
              （int）（fXf2＋（lotList［i＋1］’lotList［base］）A）ai），
              （int）（fy／2一（1atList［i＋1］一latList［base】）A）ai））；





           graOff．drawString（ttバージョン：”＋version，
O ，fh“4，g．LEFT 1 g．TOP）；
           graOff．drawString（”高度：”＋altitude，0， fh＊5，g．LEFT l g．TOP）；
           graOff． drawString（”時間：”＋time，0，fh＊6，g．LE：FT l g．TOP）；
           graOff． drawString（噸廿位方法：t’＋fixMode，0，fh町，g．LE：FT l g．TOP）；
           graOff． drawString（”長軸角度 ”＋majorAxisAngle，
O ，fu“8，g．LEFT 1 g．TOP）；
           graOff．drawString（”高度誤差：”＋verticalError，0，f歴9，
g．LEFT 1 g．TOP）；
           graOff．drawString（”短軸誤差 tt＋semiminorAxisError，
O ，fhde 10 ， g．LEFT 1 g．TOP）；
           graOff． drawString（”長軸誤差 ”＋semimajorAxisError、，
O ，fh”11 ， g．LEFT 1 g．TOP）；
           if（mes．equals（””））｛
                graOff．drawString（”倍率：”＋bai＋”中心：”＋base＋”数：
”＋count， O ，fy ， g．LEFT 1 g．BOTTOM）；
           ｝else｛
                graOff．drawString（mes， O ，fy ，g．LEFT 1 g．BOTTOM）；
           ｝
           g．drawlmage（imgOff， O，O，g．LEFT 1 g．TOP）；
     ｝
     public void commandAction（Command c，Displayable s） ｛
           if（c＝＝exitCmd）｛
                main．doExitO；
           ｝else if（c＝＝startCmd）｛
                GpsLocation．setLocationListener（this，e）；
       ｝
       repaintO；
｝
private long toLong（String sd）｛
       int dd，ms；
       boolean fs；
       fs＝true；
       if（sd．startsWith（”＋”）） sd ＝ sd．substring（1）；
       if（sd．startsWith（””’）） ｛
              sd ＝ sd．substring（1）；
              fs ＝faIse；
       ｝
       try｛
              int index ＝ sd．indexOf（”．”）；
              dd ＝ lnteger．parselnt（sd．substring（O，index））；
              ms ＝ lnteger．parselnt（sd．substring（index＋1））
       ｝catch（Exception e）｛
              mes＝e．toStringO；
              return ’1；
       ｝
       if（fs） return （ddde（1000000）＋ms）；
       else return （一 1）“（dd“（1000000）＋ms）；
｝
protected synchronized void keyPressed（int keyCode） ｛
       if（keyCode＝＝O）｛
              mes＝t川；
              repaintO；
              return；
       ｝
       int action＝getGameAction（keyCode）；
       if（action＝＝UP）｛
              if（bai〈10000000）bai“＝2；
       ｝else if（action＝＝DOWN）｛
              if（bai＞1）baiノ＝2；
       ｝else if（action＝＝LEFT）｛
              base＝（base＋999） O／o IOOO；
｝else if（action＝＝RIGHT）｛














































    ＃ログファイル名であれば、地図を表示
    putGoogleMap（ ＄1 ）；
    ＃エラーになって戻ってきたら、標準画面を表示
    putDefaultMenuO；
｝ elsif （ Aat＝／ ＆＆ f￥＆／ ） ｛
    ＃device：gpsoneが吐き出すものであれば
    readConfigO；
    if（＄1 ne ”）｛＄1 ＝ ”’．＄1｝
    if（ ’e ”log＄1” ）｛
        open（ LOG ， ”＋＞＞＄LogDirAog＄1” ）；
        seek（ LOG，O，2 ）；
      ｝ else ｛
            open（ LOG ， ”〉＄LogDirflog＄1” ）；
      ｝
      print LOG ”＄一￥n”；
      close LOG；
      putHdmlO；
｝ elsif （ ／“menu／ ） ｛
      ＃ログを選ぶメニュー
      print ”Content”IYpe： textfhtml￥n￥n”；
      print ”〈html＞〈head＞〈title＞imakoko．cgi ”’ LogMenu〈ftitlexfhead＞”；
      print ”〈body＞imakoko．cgi ”一 LogMenu〈br＞〈hr＞￥n”；
      opendir（ DIR ， ”＄LogDir” ）；
      ＠list ＝ sort readdir（ DIR ）；
      closedir（ DIR ）；
      foreach（ ＠list ） ｛
            if （ ／“log／ ） ｛ print qq（〈a href＝”＄U？＄一”〉＄一〈／a＞〈br＞￥n）； ｝
      ｝
      print ”〈foody＞〈thtml＞￥n”；
      exi七；
｝ else ｛
      ＃引数が無かったら、または不適なものであればメニューを表示






      my（ ＄s）＝ ＠m；
      ＄s．コt＆1；
      if （ ＄s ＝t一 ／name＝（［“＆］“）＆／ ） ｛
            my（ ＄k）＝ ＄1；
            if（ ＄k ＝一」 ／［“一〇’9a－zA－Z］／ ） ｛
                  ＄NKrl ＝ ”＄k is not valid name． Write in LO“9a’zA’Z］”；
                    readConfigO；
             ｝ else ｛
                    ＄1 ＝ ＄k；
             ｝
       ｝
       if（＄s＝～／in七v＝（［0－9］＊）＆／）｛
              ＄v ＝ ＄1；
             writeConfigO；
       ｝ else ｛
             readConfigO；
       ｝




       if（ ’e ＄ConfigFile ）｛
             open（ IN ， ＄ConfigFile ）；
             my（ ＠r）＝ 〈IN＞；
             close IN；
             foreach（ ＠r）｛
                    if （ ／LogName＝（LO’9a’zA’Z］“）／ ） ｛ ＄1 ＝ ＄1 ｝
                    if （ Anterval＝（［O－9］＋）／ ） ｛ ＄v ＝ ＄1 ｝
             ｝
       ｝ else ｛
             ＄1 ＝ ”； ＄v ＝ 600；





       open（OUT，Tt＞＄Con丘gFile”）；




＃ ＄U：url identified me，＄R：gpsone，＄1：LogName，＄wl：About LogName















LogName：〈input type＝”text” name＝”name” size＝”10” value＝”＄1”〉＄wl〈br＞


















〈ACTION TYPE＝ONTIMER TASK＝GO DEST＝，，＄R，，＞
imakoko．cgi〈BR＞＄date〈BR＞
〈A TASK＝GO DEST＝”＄R”＞Logging Now〈IAxBR＞










my（ ＄s ） ＝ ＠一；
if（ ！’e ＄s ） ｛ return； ｝





     s／O／o（［A’Fa’fO’9］ ［ALFa’fOL9］）／pack（”c”， hex（＄1））／ge；
     ＃引数を変数名として取得
     foreach ＄key（lat，lon，alt，’time’，datum，vert，fm）｛
          if（／＄key＝（［A ＆］“）／）｛＄＄key ＝ ＄1｝ else ｛＄＄key ＝ ”｝
     ｝
     if（（＄lat eq tt ） 目 （＄lon ed tf））｛
          ＃la七，lonが無ければ無視
          next；
｝ else ｛
fore ach ＄key （ lat ， lon ） ｛
      ＄一 ＝ ＄＄key；
      s／（［一＋］＊［O－9］＋）￥．（［O－9］＋）￥．（［O－9．］＋）f＄1＄DEG＄2＄MIN＄3＄SECI；
      ＄＄key ＝ ＄1 ＋ ＄2／60 ＋ ＄3／3600；
      ＄skey ＝ ’s’．＄key；






           ＄time ＝一J s l（￥d￥d￥d￥d）（￥d￥d）（￥d￥d）（￥d￥d）（￥d￥d）（￥d“）1＄1／＄2／＄3
＄4：＄5：＄6 B
           ＄fm ＝ （ ’GPS－FIX’ ， ’Hybrid－FIX’ ， ’AFLT－FIX’ ，
’SECTOR－CENTER’ ）［ ＄fm ］；
           ＄datum ＝ （ ’WGSL84’ ， ’TKY’ ）［ ＄datum ］；
            ＄s ＝ ”＄slat￥n＄slon￥n＄sALT：＄alt
m￥n＄time￥n＄sDAT：＄datum￥n＄sACC：＄fm￥n”；
            ＄s ＝一」 sNn／〈br＞／g；
            ＄s ＝ qq（〈div style＝”width：200px；font’size：9pt；”〉＄s〈／div＞）；
           push（ ＠L l ， qq 1 new GPoint（ ＄lon ， ＄lat ），’＄s’ 1 ）；
           push（＠L2，qq 1 new GPoint（＄lon，＄1a七）［）；
            ＄clat ＝ ＄lat； ＄clon ＝ ＄lon；











〈meta http’equiv＝”content－type” content＝”textthtml； charset＝＄Charset”／＞
〈style type＝”text／css”＞
v￥：“｛
   behavior：url（＃default＃VML）；
｝
〈／style＞





       〈div id＝”map” style＝”width： 600px； height： 600px”〉〈／div＞
       〈script type＝”text／javascript”＞
       f／〈！［CDATA［
       var map ＝ new GMap（document．getElementByld（”map”））；
       map．addControl（new GLargeMap ControlO）；
       map．addControl（new GMap’lbTpeControlO）；








print ” var points ＝ fi ；￥n”；
foreach（ ＠L2）｛






function createMarker（ point ， html ） ｛
       var marker ＝ new GMarker（ point ）；
       GEvent．addListener（marker， ’click’， functionO ｛
              marker．openlnfoWindowHtml（html）；
       ｝）；
       return marker；
｝
／f］］〉
〈／script＞
